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Mevcut bnlui, bir gu? kaynagi tarafindan tahrik alan 
ve eksenel olarak donu? yapan bir ana tahrik mill (4); 
ve bu ana tahrik miU (4) ile irtibatlandinlmi? ve 
eksantrik hareket eden en as bir eksantrik elemam (1): 
bu eksantrik elemani (1) ?evreleyen en az bir yatak 
vasitasi (5); bir ucundan eksantrik yatak vasitasina (5) 
ve diger ucundan en az bir nihai hareket miline (8) 
baglanan en az bir hareket aktarma elemani (7) i^eren 
bir duzenek ve bunun metoduna ile llgUidir. 
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?OKLU TAHRiK KOLLU EKSENEL D6nO§SOZ DAIRSEL HAREKETLI 

dOzenek ve metodu 

TEKNiKALAN 

Mevcut bulu?. eksenel d6nu§ tahriki olmaks.z.n dalresel hareket yapabllen 50k 
sayida tahrik kolu i9eren bir dQzenek ile iigili olup; Szellikle bahsedilen tahrik 
kollarm ug kismma tedarik edilebilen yardimci birimler vasitasiyla dOz yada 
engebeli yuzeylerde ySnlendirme. f.r9alama. kesme. delme. a§,nd.rma vb. i§lemler 
yapabilen ve aynt zamanda bu u? birimlere harici yollar ile ak.§kan tedarikinin 
yapilabildlQ! bir dQzenek ile llgilidlr. 

Mevcut bulu§un tercih edilen uygulama sahasi; temlzleme amagU uretim aragiar, 
ve tala§li imalata dayal, (iretim araglar. Ile Qretim sQreci Iferlslnde ge§ltll montaj 
adimlan. yQzey pariatma sonlandirma gibi varyasyonel uygulamalari igermektedir. 

BULU§UW ALT YAPISI 

Mevcut bulu§ kapsam.ndaki dOzenek goMu say.da tahrik kolu Igeren ve eksenel 
dona§ hareketi olmaks.zin dalresel hareket yapabllen bir dUzenek Ile llgilidlr 
Boylesi bir hareket Qretme mekanizmas. temlzleme makineleri. toprak l§leme 
makinelerl. bina in§a uygulamaian. kat. ve ak,§kan madde ySnlendlrme 
uygulamalari. metal par?a i§leme gibl bir 90k sahaya uygulanabllmektedir Bu 
teknik sahaya benzer uygulama olarak Ozellikle 9oklu say.da tahrik kollu 
yapilanmalar blllnmektedir. 

Ozellikle tala§l, Imalat sahasmda 90klu U9 i9eren ve ayn. anda bir den 90k say.da 
par9a l§lemeye yfinelik 96zQmler sunulmu? durumdad.r. Omegin, US 4 608 747 
patenti; merkezi bir eksene donebllir bi9lmde bag!, birden 90k say.da i§ yapan mill 
tanf eden bir 9oklu milli otomatik tomayi a9iklamaktad.r. 



2 



US 4.008.634 patenti de goklu mil igeren bir hareketll kol tertibatina sahip bir 
tomayi agiklamaktadir. 

Yukarida bahsedilen. patentler sadece 6rnek olarak verilmi? olup, ^oklu tahrik 
5 dQzeneQinln kullanildigi freze. ta§lama. delme vb. 5e§itli l§ ve Qretim araglan 
bulunmaktadir. 
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Bu duzenekler. tek merkezli bir gug kaynagindan dSnme hareketinin dagitilmasi ve 
e§ zamanh olarak farkli istasyonlarda i§ yapilmasini gergekleftlrllmesi amacina 
yenelik avantajlar saglamakia birlikte bazi dezavantajlar da igermektedir. Ornegin 
yukarida bahsedilen patentlerde merkezi bir gO? Qniteslnden alinan hareket. goklu 
sayida mlllere iletilmekte ve bu eksene! olarak hareket eden millerln ucunda 
bulunan i§ pargasi bir kesioi u? ile i§lenmektedir. 
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20 



25 



Benzer hareket tahriki freze yada matkap gibi makinelerde de kulianilmakta olup 
kesici u?. mil ucuna yerle§tirlldi9lnden merkezden hareket alan miller yine eksenel 
olarak kesme i?lemini ger9ekie§tirmektedir. DaimI eksene! d6nu§ sebebi ile bu 
millerin ucunda 9ali§an malzemelerin kisa periyotlarda a§mmalan. bozulmalari 
veya gerektigi gibi i§ yapamadiklan gibi dezavantajlarin yam sira. bu uplarm 
seviyeieri farkli yiizeylere uygulanmalarinin ve bu uglara aki§kan aktanmlarmin 
karma§ik ve pahali QSzOmier gerektiren konstrQksiyonlar i9ermesi kaginilmaz 
olmaktadir. Ayrica eksenel tahrikli bu dQzenekler. konstrQkslyonel k.sitlarm 
bulundugu uygulamalarda tahrik millerinin operatif fonksiyonlarindan istifade 
edilememesine yol agmaktadir. 

BULU§UN AQIKLAMASI 
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Mevcut bulu§un amaci ; bzeilikle dogrudan eksenel d6nQ§ hareketi yapan uq 
birimlerin nQfuz edemedigi bSlgeiere eksenel olmayan dairesel hareketle giri§ 
yaparak her tQriD temizleme, toprak i§leme, bina in§a uygulamalari. kati ve sivi 
aki§kan madde yonlendirme yada tala§li imalata yonellk uygulamalarda i§ yapma 
verimini artirmaktir. 
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Mevcut bulusun bir dijer amac, ; Imalata dayal, QreHn, aiajlannm „ yapan uc 
binmlerinin yipranma sQrelen'ni artirmaktjr. 

Mevcut bulujun bir diger amac, ; tela^l, Imalata dayal, Qretim araflann.n uc 
binmlerinin ve ijlenen panfalann temial gerilmelerden kaynaklanacak hasarlannm 
onlenmesidir. 



Mevcut bulu5un bir diger amac, ; dDz, engebeli yada konstrOksiyonel olarak 

* 

Mevcut bulus; bir gO? kaynag, taraftndan tahrik alan ve eksenel olarak danOs 
yapan bir ana tahrik mill; ve bu ana talirik mill lie Irtlbatlandinim,? ve eksantrik 
haraket ureten en az bir eksantrik eleman,; bu eksantrik eleman, gevraleyen en az 
15 b,r yatak vas.tas,; bir ucundan eksantrik yatak vas,tas,na ve difler ucundan nihai 
hareket m,l,ne bagi, en ^ bir hareket aktamia eleman, Ifemiektedir 
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Mevcut bulu? kapsammdaki goklu tahrik kdlu eksenel d6nii5sQz ve dal,^sel 
donusia dDzenegln nihai hareket milinin dalresel dfinOsO terclhen ellptik fomiasyon 
9e mekted,r. Bahsedllen eliptik hareket neflcesinde nihai hareke, mlllnln U9 k,sm, 
yor ngese, olarak bir dUzlem Iferisinde kalmakta ve bu dOzlem d,5,nda fari< ' 
dudemlere de hareketin ta5,nabilmesi amacyla, dOzenek esasen nihai haU 
m,l,nln eksenel dogrultusunda deplase edilebilmektedir. 

Beylelikle eksenel hareketii ana tahrik milinden gelen d6nme hareket! nihai 
hareket m, nde eliptlk.sasi, dairesel harekete .evrilerek I5 yapan u, birlmin ^ 
g,nnt,.p,k,nt, ,feren alanlara giri^i yada erneSin imaiat alan,nda daimi olarak 
abrazyon kuwetlerine maruz kalmas,n,n enOne ge^llmekte ve bu Z binme 

s^nrr - -iu'irka":: 
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§EKiLLERiN AQIKLAMASI 

Mevcut bulu§un yapilanmasi ve ek elemanlaria birlikte avantajlarin.n en iyi §ekilde 
anla§ilabllmesl igln a§agida a9iklamasi yapilan §ekiller iie birlikte degerlendirilmesi 
gerekmektedir. 

§ekil rde mevcut buiu§ kapsamindaki tahrik dDzeneginin tercih ediien yapidaki 
perspektif g6rQnu§Q verilmi§tir. 

§ekil 2a'da mevcut bulu§ kapsamindaki tahrik dQzeneQInin hareket aktarma 
elemani ve bagli bulunduQu yataklarm g6runQ§Q verilmi?tir. 

§ekil 2b'de mevcut bulu§ kapsamindaki tahrik dQzeneginin hareket aktarma 
eleman. deste§inin tam orta konumdayken ana tahrik ve nihai miiinin Izledigi 
yorUngenin g6rQnQ§Q verilmi§tir. 

§ekil 2c'de mevcut bulu§ kapsamindaki tahrik dQzeneQinin hareket aktarma 
eleman, desteginin ana tahrik miiine yakm konumdayken ana tahrik ve nihai 
miiinin izledigi yorQngenin g6rQnu§Q verilmi§tir. 

?ekil 2d'de mevcut bulu§ kapsamindaki tahrik dOzeneginin hareket aktarma 
elemani desteginin ana tahrik milinden uzak konumdayken ana tahrik ve nihai 
milinin izledigi yQrQngenin g6rQnQ§Q verilmi§tir. 

§ekii 3a'da mevcut bulu§ kapsamindaki tahrik dQzeneQinin tercih ediien yapidaki 
perspektif g6runQ§Q hareket aktarma beitimleriyle birlikte verilmi§tir. 

?ekil 3b'de mevcut bulu§ kapsamindaki tahrik duzeneginin nihai hareket miiinin 
vStir^'* ^^bitlenmesi durumunda izledigi yorQngenin g6rDnu§Q 

§ekii 3c'de mevcut bulu§ kapsamindaki tahrik dQzeneginin nihai hareket miiinin 
orta bolgesinden sabitlenmesi durumunda izledigi yCrQngenin g6rQnQ§Q verilmi§tir. 

§ekil Sd'de mevcut bulu§ kapsamindaki tahrik dQzeneginin nihai hareket miiinin 
serbest durumunda izledigi yorQngenin gOrQnQ§a verilmi§tir. 



§ekll 4a'da mevcut bulu§ kapsam.ndaki tahrik dQzeneSinIn eksenel dogrultuda 
deplasmanini saglayan mekanlzmanin duragan konumunun gOrQnQ§Q verilmi§tir. 

§ekil 4b'de mevcut bulu§ kapsam.ndaki tahrik dOzeneSinin eksenel dogrultuda 
deplasmanm. saQlayan mekanizmanm deplase oldugu konumunun gorOnusu 
venlmi§tir. * 

§ekil 5'te mevcut bulu§ kapsam.ndaki tahrik dQzeneginin eksenel dogrultuda 
deplasmanm. saSlayan mekanizman.n alterriatifi veri!mi§tir. 

§ekil 6'da mevcut bulu§ kapsamindaki tahrik dQzeneginin eksenel dogrultuda 
deplasmanm. saQlayan mekanizman.n altematifi verilmi§tir. 

§ekil 7'de mevcut bulu§ kapsam.ndaki tahrik dQzeneginin eksenel dogrultuda 
deplasmanm. saglayan mekanizmanm altematifi verilmi§tir. 

§ekil 8'de mevcut bulu§ kapsam.ndaki tahrik dQzeneginin eksenel dogrultuda 
deplasman.n. saQlayan mekanizman.n altematifi verilmi§tir. 

§ekil 9'da mevcut bulu§ kapsam.ndaki tahrik duzeneQinin eksenel dogrultuda 
deplasmanm. saglayan mekanizman.n altematifi verilmi§tir. 

§ekil 10'da mevcut bulu§ kapsam.ndaki tahrik dQzeneginin eksenel dogrultuda 
deplasmanm. saglayan mekanizman.n altematifi verilmi§tir. 

§ekil H-de mevcut bulu§ kapsam.ndaki tahrik dQzeneginin goklu yap.da 
5ali§mas.ni gesteren mekanizma verilmi§tir. 

§ekii I2'de mevcut bulu§ kapsam.ndaki tahrik dQzeneginin nihai hareket mil uc 
binminin 9al.§mas.n. saglayan adaptor pargas. verilmi§tir. 

§ekll 13'de mevcut bulu? kapsam.ndaki tahrik dQzeneginin nihai hareket mili uc 
binmi venlmi§tir. ^ 
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§ekil 14'de mevcut bulu§ kapsamindaki tahrik dQzeneginin Have nihal hareket milli 
g6rQnQ§Q verllmi§tir. 

§ekil 15'de mevcut bulu§ kapsamindaki tahrik dazeneQinln nihal (?oklu kol grubu ile 
5 birlikte altematif yapilanmasi verilmi§tlr. 

§ekil 16'da mevcut bulu? kapsamindaki tahrik dQzeneginin nihai goklu koi grubu ile 
birlikte altematif yapilanmasi verilmi§tir. 
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§ekil 17'de mevcut bulu§ kapsamindaki goklu eksantrik elemani igeren bir 
altematif yapilanmasi verilmi§tir. 

§ekil I8'de mevcut bulu§ kapsamindaki tahrik dQzeneginin nihai hareket mili ug 
birlmine aki§kan sivisinin aktarilmasi durumu verilmi§tir. 

§EKlLLERDEKl PARQALARIN REFERANS NUMARALARI 



1 


Eksantrik eleman 


20 


2 


Ana gOvde 


21 


3 


Ana govde yataQi 


22 


4 


Ana tahrik mill 


23 


5 


Ana tahrik doner yata^i 


24 


6 


Ana tahrik di§ mesnedi 


25 


7 


Hareket aktarma mili 


26 


8 


Nihai hareket mili 


27 


9 


Hareket aktarma mil yatagi 


28 


10 


Destek pargasi 


29 


11 


Destek pargasi yataklari 


30 


12 


Nihal mil doner yatagi 


31 


13 


Nihal mil yatagi di§ mesnedi 


32 


14 


Nihai mil yatagi ig yQzeyi 


33 


15 


Ug birim yatagi 


34 


16 


Oynar yatak 


35 


17 


Destek pargasi yatagi 


36 


18 


Yay 


37 


19 


Nihai mil mafsali 


38 



Yatak alt ucu 
Egimli platform 
Mesnet 
Govde 

Mesnet yatagi 
Duz kayar yatak 
Destek yatagi 
Tup 

AItu? ■ 
Hava giri§i 
Lineer aktOator 
Destek 

Lineer aktuator mili 
Aktuator alt kismi 
Baglanti elemani 
Oynar destek yatagi 
Govde elemani 
llave grup 
Grup mafsali 



39 


Qubuk mafsali 


40 


Qubuk 


A A 

41 


Adaptor mesnetl 


42 


Mafsalli yatak 


43 


Kama kanali 


44 


DQz yatak 


45 


Birlncll kol grubu 


46 


Ikincil kol grubu 



47 

48 

49 

SO 

51 

52 



Oi$li grubu 
Ikincil mil 

ikincil eksantrik elemani 

Ara yatak 

Bom 

Boru giri§i 



BULU5UN DETAYU ACIKLAMASI 

?ekll1 de tarif gSsteriidiSi Ozere lemel olarak merkezde eksenei dSnO^IO ve 
ge-Bki. say,da aksanWk eiemandan (1) olu^an ana gevdeye (2) ana gavde yateg, 

JTJ^T""" ^'^"-^ (^) «^n""5 

ana tehnk dftner yatag, (5) bulunmakted,r. Ana tehrik mliinin (4) danmasiyie birtlkte 
donebihr eksantrik yataklann (5) d,? mesnedinda (6) dai,«sel ha.«ket aide 
ed,lmek.ed,r. Bulu, kapsam.ndaki dQzeneSIn amac, bu dairesel harekati uc 
binmlere(15)aktamiaktir. ' 

Bu hareke. aktann,,, hareket aktanna miii (7) va nihal l,araket mill (8) olmak Dzere 
toplam ,k, adet hatakat jubugu vas,la8.yla yap.labilmektadlr. Birden daha fazia 

aT, t" ^"^"^ '"'"^""^ basianmas,y,a u, birin, says, 

ar« niab,lmak.ed.r. Har bir haraket aktanna milinin (7,, harakatin al,nd,a,, gavdLJ 
desteklandISi va liareketi llattigi Q5 bagiant, noktas, vard.r. 

Harakat aktan„a mlilnin (7) merkeze yak.n clan eksantrik bSIOma yataki, noktas, 
harake„n ai,nd,g, noktad,r. Haraka, ak.ar.a mil, (7). ddnabilir ekL* ya^, 
d.. .asne^ine (e, yatag.n aksenlne asasen dikey kcnumda ba9.anablin»kLta 

Dalr^^ """'^ '"""^^ edi.abl.™r 

Da,rasal harekat,n A markazi, ana tahrik mlilnin (4) aksani (A) Dzerlndedir. 

Hareket al<.am,a milinin (7). Ijinde eksanei oiarak kayabildigi bir ha,«ket aktarma 
mil yatag, (9) tadarik edilmijUr va bu yatak (9). har iki ucundan ana tahrik miline (4) 
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paralel eksenll birer dCneblllr yatak (11) iie gavdeye Irtibatli olan bir destek 
parpasmm (10) igindedir. Tercihen dQz olarak sepilen hareket aktarma mil yatag. 
(9) ayn. zamanda oynak oldugunda. destek mesnedi yatak kullanilmadan her iki 
ucundan gSvdeye sabltlenebilmektedir. Dolayisiyla hareket aktarma mili (7). bu 
hareket aktarma mil yatagi (9) iginde eksenel olarak hareket ederken dairesel 
olarak da hareket edebilmektedir. Destek pargasinm dSnebilir yatak merkezi (B) 
hareket aktarma milinin destek noktasidir (B). 

Hareket aktarma mili (7). nihai mil d6ner yatagm (12) nihai mil yataQi di§ 
mesnedine (13) radyal olarak baglanabilmekte veya bu yatak bu 9ubu9un ucunda 
ayrilmaz bir pargasi olarak imal edilebilmektedir ve bu yatagm merkez noktasi (C) 
hareketin iletildigi C noktasidir. Nihai hareket mill (8) bu yataQin (12) \g yQzune 
(14) baglanmaktadir. Bu baQlanti noktasi. opsiyonel olarak nihai hareket miline (8) 
yataksiz olarak da baQlanabllmektedir. Her halQkarda (D) hareketin iletilmi§ oldugu 
nihai mil Qzerindeki D noktasidir. Hareketin aktanldigi (F) noktasi nihai hareket 
milinin (8) ana gSvdeden (2) uzak olan ucu olacaktir ve i? yapan elemanlann 
monte edilebilecegi sabit veya oynak yatakh (15) baglanti bolumii bulunmaktadir 
Nihai hareket milinin (8) ana govdeye yakin olan (E) ucu E destek noktasidir ve 
mill (8) ana gSvdeye (2) baglayan bir oynar yatak (16) tedarik edilmi§tir. 

?ekil 2 grubunda hareket aktarma milinin (7) farkl. gal.^ma §ekilleri aniatilmaktadir 
Hareket aktamia milinin ug hareket noktasi §ekll 2b resimde belirtilmi§tir A 
noktasindan aldigi dairesel hareketi C noktasina ayni 6I5Q ve §ekilde aktarabilmesi 
B noktasmm A ve C noktasinm tam orta mesafesinde olmas, lie mGmkQn olacaktir 
Ancak A noktasmdaki dairesel hareketin C noktasina eliptik olarak aktarilmasi da 
mQmkQndOr. Destek merkezinin A noktasina C noktasindan daha yakin (§ekil 2c) 
olmasi ile C noktasmda A noktasma g6re aktarim yOnOne gore dikey gap, daha 
buyok eliptik hareket. destek merkezinin C noktasma A noktasindan daha yakin 
(§ek.l 2d) olmas. ile ise C noktasmda A noktasina gore dikey ?api daha kOguk 
eliptik hareket elde edilir. Ayni yondeki gap ise eksantrik bolum ekseni lie ana mil 
ekseni uzakliginm iki kati olarak sabit kalmaktadir. 



§ekil 3 grubunda nihal gubugun farkli gali^ma §ekilleri aniatilmaktadir Nihai 
hareket miiinin ana g6vdeye yakm olan ucu destek noktasi segiierek ilgili 
baSlantilar (§ekil 3a) i§aretlenmi§tlr. Ancak hareketin alindig, nokta ile destek 
noktas. terslenerek. hareketin al.nd.g, nokta olarak ana govdeye yak.n olan nihal 
hareket mili ucu. destek noktas. olarak nihai hareket miiinin her iki ucunun 
arasmdaki bir b6lge segilebillr ve govdeden uzaktaki diger u? hareketin aktanld.g, 
nokta olarak da kullan.labilir. Destek noktalan ve hareketin al.nd.g, noktalar.n 
terslenmesi. bu noktalarda kullan.lan baglanti elemanlann.n sabit veya hareketii 
olarak yap.land.r.lmas.. bir veya birden fazia ikincll hareket fubuQu kullan.lmas. ile 
farkli 9al.§ma |ekilleri elde edilmektedir. Oynar yatak kullan.ld.S.nda gubugun bir 
noktas. gevdeye mafsall. olarak sabitlenmelidir. Bu durumda nihai hareket mill (8) 
(?ekil 3a ve §ekll 3b) dalresel-ellptik koninin d.§ yQzeyIni takip eder. E noktas.' 
Qubugun (§ekil 3b) alt ucu oldugunda veya (§ekil 3c) orta ucu olduQunda F noktas. 
D noktasin.n hareketlni E noktas.na gSre uzakl.klann oran. 6l(?Qsunde bUyQterek 
tekrarlar. 



Farkl. olarak Hareketin al.ndiQ. D baglant. noktas.n.n sabit olarak veya aksiyel 
d6nQ§sQz dQz kayar yatak §eklinde yapiland.nlmasi durumunda (§ekil 3d) bu 
noktadan alinan hareket ayn. §ekilde nihai hareket miiinin F ug noktas.na ve E 
noktas.na aktanl.r. Bu durumda E noktas. da hareketii olacakt.r. Nihai hareket 
m.l.ne gelebilecek yanal ve dikey yQkleri kar§.layabilmek igin, hareket aktamia 
m.I.n,n ana tahrik milindeki eksenden kap.k yatag.na e§ ag.da Ikinci bir eksenden 
ka5.k yataga bagli ilave bir hareket aktamna milini ayn. destek pargas.n.n uygun 
koordinatindaki dQz kayar yataQ.ndan gegerek nihal mile uygun koordinat.nda 
baglanabilir. 2 ekseninde (dikey eksenel) gelebilecek yQkleri ana govdeye 
aktarabilmek Igin nihal milin destek noktas. Ile ana govde a.ras.nda kayar veya 
doner yatak Ilave edilebilmektedir. 

Yukanda anilan baglant. segeneklerine ilave olarak. gubuklar Z ekseninde (dikey 
eksende) hareket ettirilerek farkl. gal.^ma olanaklan olu§turulabilmektedlr. 

Nihai hareket mili (8) hareket aktarma mili (7) ile birlikte z ekseninde §ekll 4 
grubundaki gibi hareket ettirilebilir. Bunun i?ln A noktas.ndaki ana tahrik dSner 
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yatag, (5) ve B noklasindaki hareket aktarma mil yataklann (9) mafsall, olmas, 
destek parcasinin her Iki ucundaki denebfllr yataklann destek mesnedinin 
ddnebilirken dikeylnde hareket edebilecefii ddnebllir destek parfas, yataS, (17) 
Olmas. gerekmektedir. Ana tahrik dSner yataS, (5). ana tahrik mill (4) 
uzunlamasma eksenlne gone radyal doSmltuda denfl? yapabilmektedir. Hareket bir 
yay (18) lie sagianabilmektedir. C noktas, ile D noktasmdakl baSlantilann sabit 
olmas, durumunda nihai hareket mili (8) B noktasmdaki destek parfasm.n z ekseni 
yataklannm hareket limitleri kadar merkezi A noktas, olan daim seklinde z 
ekseninde hareket eder. 



Nihai hareket mili (8). z ekseninde hareket aktamia millnden (7) badimsiz olarak 
da hareket ettirileblllr. 

?ekil 5'de nihai hareket millnln (8) z ekseninde hareket edebllmesi igin E 
noktasmdaki nihai mil mafeal, (19) yap.daki yatak ve bu yataSm alt uounun temas 
etdSi silindirik kDresel fbm«syonlu yatak alt uou (20), ana gevdeye (2) denebillr 
?ekilde tedarik edilen bir eSimli platfomia (21) temas ederek z ekseni yOnDnde 
hareket etBrilir. Bu durumda mesnet (22) govdeye (23) mesnet yataklan (24) lie 
monte edilerek egimli platfom, yOzeyine (21) yay (18) kuwetl lie ittlrilir D 
noktasmdaki nihai mil dSner yata^.n (12) ayn, zamanda nihai hareket milinin'(8) 
ifinde eksenel olarak hareket edebildigi dOz kayar yataki, (25) olmas 
gerekmektedir. ' 

?ekll 6'da altematif olarak nihai hareket milinin (8) Iflnde eksenel olarak 
kayabildigi E noktasmdaki nihai mil malsall, (19) ve dDz yap.daki destek yatad, ile 
mesneti (22) gSvdeye (23) sabltlenerek bu yataktan 5,kan alt ucunun (20) temas 
ettig, danen egimli platfom, (21) ile z ekseni yenUnde hareket ettirllir Bu durumda 
D noktasmdaki nihai mil d6ner yatagm (12) ayn, zamanda nihai hareket milinin (8) 
.9inde eksenel olarek hareket edebildigi (8) dOz kayar yataki, (25) olmas, gerekir 
ve 5ubuk D yatas, ile fubuk aras,na tak,lan yay (18) kuweti lie eSlmli platfomi (21) 
yuzeylnden ittirillr. Ddner eglmli platform (21), tahrik hareketinl bir aktOaterden 
veya ana tahrik millnden alabilir 2 ekseni hareketinih ana tahrik mill dSnO^One 
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senk«,n olmas. lie gavde Ozerinde daner jah^an par^alann yBrDngelerinin farki, 
noktalannda yarattiklan moment farid.likte bask, kuwetleri ve kol uzunluklan 
kompanze edilerek gavdedeki istenmeyen titrejimler azaitrlabilir. 

E noktasindaki daner egimli platform (21) yerine jekil 7'deki gibi destek yatag, (26) 
.le govde (2) arasina esnek karakterii blr tQp (27) takHir. NIhai hareket miilnln (8) 
destek yatagindan fikan alt uou (28) bu tOpe (27) bagian.r. TDpe (27) hava 
ginsindsn (29) uygulanaoak bas.nji, hava Ile tOp (27) genisleyerek nihai hareket 
m,l,nl z eksenlnde Iter. NIhai hareket mlllnin (8) alt ucunun x-y koortinatlanndakl 
hfreketl tOpDn (27) esnek karakteri vasitasiyla absorbe edillr. Uygulanan havanm 
bas,no,„,n kontrol edilmesi ile I? parfasma uygulanan bask, siddetl ayarlanabilir 
olaoakhr. Uygulanan hava iletim bagiart.lann,n diger tOpler ile ortak bagianmas, ile 
ortak hareket etmeleri saglanir, 

?ekil S'de garOidOSD Qzere z eksenindeki (du^ey eksende) hareketin lineer 
aktUatene yapilmas, da mflmkOndDr. Kendinden yataki, lineer aktQatSr (30) destek 
(31) ve hareketin ahnd.g, nIhai mil daner yatag, (12) noktalardaki yataklara 
govdesinden bagiandig.nda bu aktOatortin mill nihai hareket mlli (8) olarak 
9al,§acak ve milin ucu F noktas, olacaktir. 

§ekil 9'da farkI, olarak hareketin al,nd,g, nihai mil daner yatag, (12) ve destek (31) 
yatag, dUz kayar yataki, yap,l,r ve bu yataklann islndeki nihai hareket mlllnin F 
noktesina yak,n blr baigesine lineer blr aktuatar (30) miilnln (32) noktas, 
BU aktoatar gavdeslnin aR ,a,ef,ndan (33) destek (31) yatag.na bagian.r. 
Aktuator m,l,n,n z eksenlnde hareket ettirilmesiyle nihai hareket mill (8) de z 
eksenlnde hareket edecektir. Hareket ^ubuklann, z eksenlnde ha^ke, eniren dOz 
aktuatortenn hava bas.nfl, olmas, durumunda bu aktOatarleri hareket ettlren 
havamn bas.no,n,n kontrol edilmesi ile 1, pargasina uygulanan bask, ,iddeti 
aya anab,l,rolmaWad,r. Uygulanan hava iletlm baglant,lann,n d^er aktDatader lie 
o^ baglanmas, ile ortak hareke, etmeleri sagian,r veya linear aktOatar yerine 
5ek,l 10 da garuldugo Ozere sadeoe itioi blr yay (8) tak,larek nlhal hareket mill (8) 
sabit baski kuweti ile ittirilir. 
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§ek, 1de garaidoga gibi, Uarekel aktarma milinin (1) C noktas.ndan, nihai 
uzafilarak biMen fezla nihai hareke. .i,i (8) oynar yatekla. ,16, .a ^ 
ed,ld,g govde eleman, (36) da uza„„r ve aktanm (baSlan,,) eiemanma paraiel 
b g,ms,z d,ger bir gurup (37) grup ma,sa„an (38) i,e bag^narak bir gu.bu 

zr:p ^d .'r ^ """"'^ '^^^^^ 

■iave gurup (37) dastek mesnedi iie gbvde (2) arasmda fubuk mafsall, (39) ve dQz 
y?teklaMle baSI, fubuk (40) va^.r. Bagianb fubuSu yataklann.n, bu ^ubu^u z 
.ksen.de hareke«ne mOsaade ederken x-y dOziamindeki dD^Ln 
*.9ruHusunun desi^mesine n-Osaade e.n,eyen yap,da ,n,a ediln,esi geZ 
Govde ,le destek mesnedl veya bagiant, eleman.nin uygun bSlgeslne tak.lacak 

zj: ^T' r " '''' ^ 

aWDatoHenn hava bas.ngi, oimas, durumunda bu aktaatorleri l^areket ettiren 
havan,n bas.nc,n,n kon,., ed„.es, i,e i, par,as,na uygulanan ba.kMe 
ayadanab,ln»k.ed,r. Uygulanan hava i,e,,. bagiant„ann,n di^er aktOaJH 
senkmn baSianmas, ile ortak hareket etmeieri saSlanmaktad.r. 

birln °l<^"9u duru„,a,^a e noktas.ndak. yata^.n 

b.,n .1 hareke, fubu^u do^ruitusunda ama yana, olmayan y6nde haJe" 

r r i r. ' ^^"^ "^'^'^ ettlrilmeslyle f noktes.ndakl hareke. 

dinamik olarak bflyOttllOp RDtOltOiOr. nareKet 

E yatag,n,n, blr uou gOvdeye yataklanm,? bir hareket ^ubuSunun difler uouna 
n,on.e edilerek bu ^buSun orta noktalanndan z ekseninde haLet e«rn,e Je 
noktas-ndaki harekeUn n,erke^ ik, eksende de ayn, anda de9i,.iri,ir Bu bafl . 
9.bugu ve yataklannin bu ,ubugu z ekseninde hareketine mUseade ede^en T 
duz,en„ndeki iz da,an,anan dogruitusunun degi,.esine mOse de e je^n 

aktuatode gertekle5.,nlebi„r veya „ par^as.na temas ettirilebiien bir par^a iie „ 
parsasina olan mesafeye oranhi, olarak hareket etBrilir. * 
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l§ yapacak ug birimlerin nihai hareket milinin (8) f noktasindaki ucuna sabit veya 
mafsalli yataklar ile baglanabilmesi mQmkQndQr. §ekil 12'de i§ yapacak U9 
birimlerin takilabilecegi adaptor mesnedi (41), nihai hareket mili (8) ucuna mafsalli 
yatak (42) ile baglanarak i§ yapan bSIQm i§ pargasinm yQzeyine paralel pozisyonu 
alabilmektedir. Adaptor mesnedinin mil merkezine gore donmesini onlemek ipin 
§ekil 13'teki gibi adapter mesnedi nihai hareket milinin (8) ug bSIQmQnde agilan 
kama kanala (43) veya di§lere monte edilir. 



10 §ekil 14'de ise her iki ozellik fari<li bir yapida oIu§turulmu§tur. Nihai hareket milinin 
(8). Z ekseninde hareket etmesi \gm takilan hareketin alindigi (D) ve milin 
desteklendigl oynar yataklardaki (16) dQz yataklarin (44) iginde dSnebilmektedlr. 
Bu d6nQ§ nihai hareket mill ve yataklanna e§ ozelliklerde ilave (5) bir nihai hareket 
mili (8) ve dUz yataQi (44) ile hareketin almdigi nihai mil doner yatagi (12) hareket 

15 aktarma miline (7) ve destek yatagi oynar yatak (16) ana gSvdenin (2) uygun 
bolgesine baglanarak (D1 ve El) engellendiginde F ve F1 noktalarina mafsalli 
yataklar (42) takilir. Adaptor parga (41) bu yataklara monte edilir. Boylece i§ yapan 
parganin nihai hareket mill (8) etrafinda donmesi engellenir. Her Iki hareket milinin 
birbirine gore farkli yQksekliklere ayarianabilmesi ile i§ yapan ug i§ pargasi 

20 yQzeyine tam olarak uyum saglar. 

Yukaridaki altematiflerie §ekil 15'deki gibi yapilanacak i§e uygun bir birincil kol 
gurubu (45) olu§turuldu9unda ve bu gurubun (45) hareket merkezine g6re 
simetrigine ayni §artlarda diger bir ikincil kol gurubu (46) takilarak gift gurup 
olu§turulmasiyla bu kar§it kollarin yaratacaQi merkezcil kuwetler sifirianir. Ancak 
bu §artlarda govde Qzerinde ddnme moment! devam edebilir. 

Bu da §ekil 16'da gorQIdOgQ gibi. (1) birinci kol giftine gore.benzer i§lemlerin ters 
yapilacagi bir kol gifti ilave edilerek engellenir. Bu durumda kol sayisi 4 ve katlari 
olmalidir. Nihai ug birimler merkeze daire §eklinde konumlandirildiginda 
birblrlerine olan agi farki 90 derece olmalidir. Daire §eklinde olmayan veya birden 
fazIa nihai gubugun olduQu kapasitesi arttirilmi? dQzeneklerde ise meritezcil 
kuwetler ve momentler minimum dQzeyde tutulacak §ekilde agi farklari olu§turulur. 
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F noktalarindaki dairesel hareketin gapi bOyQcJUkge momentler ve merkezcil 
kuwetlerin yukarida tanimlanan sifirianma i§leminln verimi du§ecektir. Her bir kol 
giftlnin eksantrik d6nQ§lerinin zit olmasi lie merkezcil kuvvetler daha iyi 
sifirlanmaktadir. §ekiL17'de g6rQldugu Ozere ana tahrik milindeki (8) donu? diger 
mile bir di§li gurubu (47) ile aktarilarak bu zit d6nQ§ ger?ekle§tirllir. B5y!ece ikinci 
mil (48) ve eksantrik elemanlar (1) ana tahrik mill (8) ve eksantrik elemanlara (1) 
senkron ters dondurulur. Ikinci mil (48) ana tahrik miline (8) donebilir yataklar (ara 
yatak) ile baglanarak ayni ekseni payla§ir. Kapasitesi arttin!mi§ kollar 
kullanildiginda farkli bir eksende konumlandirilmasi da mQmkQndur. 

§ekil.18 dekl gibi bir veya fazia sayida ve degl§ik nitelikte aki§kaniari esnek 
borular Ile f noktasmdaki i§ pargalanna iletmek mQmkQndQr. Bu esnek borular (51) 
f noktasmdaki adaptSr mesnetine baglanir veya i§ yapacak ug birimlere direk 
irt'ibatlanmak Qzere boru giri§inden (52) ge9irilir. 

Kullanilan oynar yataklar, hareketin aktanm kaybmi engelleyen ancak aksiyel 
momentlere esneyerek-burularak mQsaade eden bir yapida da olabilir. 

Mevcut bulu§ kapsaminda ve yukanda bahsedilen alternatlflerin tQmO ig\n bu 
mekanizmanin diger i? yapan veya yaptiran dQzenlerin gQvdelerine veya bunlar^ 
bagi, hareketii elemanlanna monte edilerek i§ pargasina 5ali§ma sQresinde gerekli 
olan otomatik kontrol gevrimleri. diger bir takim kontrol birimleri (kontrol Qniteleri) 
tarafmdan saglanmaktad.r. Bu kontrol birimlerinin mekanizmadan bilgi almak 
suretiyle mOmkQn olan otomatik kontrol segenekleri a§agidadir. 

Ana tahrik mlli veya ana tahrik motorunun apisal konumlari noktasal veya oransal 
algilayicilar ile dDzenegi kontrol eden birimlere aktarilarak uygun g6rQlen otomatik 
kontrol fonksiyonu uygulanir. 

Tahrik motoru olarak elektromotor kullanildigmda. harcanan enerjiye orantili sinyal 
algilayicilar tarafmdan kontrol birimlerine aktarilarak z eksenindeki hareket 
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aktliatSrO Qzerine otomatik kontrol fonksiyonu uygulamak Qzere l§ yapan 
pargalarin i§ pargasina yaptiQi baski denetlenir. 

I§ pargasina yapilan baski denetimi, aktuatorlerin lineer pozisyonunun noktasal 
(ba§-orta1-orta2-son) veya oransal algilayicilar kullanilarak kontrol birimlerine 
aktarilmasi lie de kurs sahasindaki konumunun (ba§-orta1-orta2-son) noktasal 
olarak veya oransal algilanarak kontrol birimlerine aktarilmasi lie de mumkQndQr. 

Destek noktalarina yerleftirilecek stres algilayicilari vasitasiyla U9 birimlerin maruz 
kaldigi kuwetler Qzerine otomatik kontrol uygulanir. 

Gerekll noktalara baQlanacak tltre§lm algilayicilari kontrol birimlerine baglanarak 
ana tahrik millnin hizi Qzerine uygulanacak otomatik kontrol gevrimiyle rezonans 
frekanslarinda ger^eklefebilecek titre§lmli gali§ma engellenerek duzgun gali§ma 
saQlanir veya rezonans di§i sahada sabit hizda 5ali§tirilir. 

Bu duzenegin govdesinin donebillr baglanti elemanlari lie ana govdeye baglanarak 
kendi etrafinda donerek 5ali§masi gerektiginde. algilayicilann, aktQat6rlerin. 
aki§kan ta§iyici hortumlarm esnek koruyucu bir zirh lie iki govde arasinda 
toleransli baglanarak ve d6na§ agisi baQlanti yataklarinda sinirianmali veya d6nQ§ 
adedi kontrol birimi tarafindan denetlenebllmektedir. 



Bu dQzenege aktarilan aki§kanlarin aki§lan. harlcl kontrol birimlerince kontrol 
edilmektedir. 
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iSTEMLER 



1. 



10 2. 



3. 

15 



Bulus: bir go? kaynag, farafindan tahrik alan ve eksenel olarak danDs yaoan 

hareket ureten en az b.r eksantrik eleman, (1); bu eksantrik eleman, (1) 
9evreleyen en az bir yatak vasitas, (5); bir ucundan eksantrik yatak 
vas,tas,na (5) ve diger ucundan en az bir nihai hareket miiine (8) agianan 
en az bir hareket aktamia elemani (7) ifem,ektedir, 

Istem re bagi, bir dOzenek olup, ezeliISi ; bahsedilen nihai hareket mili (8) ve 
bahsediien hareket aktamia eleman. (7) lie irtlbatland.nian en az bir nihai mil 
yatagi (12) i9enneskjir. 

Istem 1 yada 2'ye uyumlu bir dDzenek olup, Bzeiligi; bahsediien hareket 
aktamia mlilnin (8) iferlsinde esasen eksenel olarak hareket edebildigi ve bir 
destek parcas, (10) lie iii?kilendlrilen bir hareket aktamia mil yataa, (9) 
ifermesidlr. ^ ' 
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4. Yukandakl istemlerden herhangl birlne uyumlu bir dQzenek olup, 6zeiliai- 
bahsediien ana tahrik mili (4), bahsediien destek pargasm.n (10) ve 
bahsediien nlhal hareket mllinin (8) Uzerine konumland.nld.g, bir ana gavde 
(2) igermesidir. 

5. Yukandakl Istemlerden heriiangi birtne uyumlu bir dOzenek olup, ezelliai- 
bahsediien nihai hareket miiinin (8) ana gavdeye (2) bagianmayan dlge; 
ucunda 15 yapaoak olan Uf birimin yatakland.g, bir yatak vasitas, (15) 
igermesidir. ^ ' 

6. Yukaridaki istemlerden hertangl birine uyumlu bir dUzenek olup, Szelligi- 
^h^,len nihal hareke, miiinin (16) bahsediien ana gevdeye (2) baSiantism,' 
saglayan bir oynar yatak (16) ifemiesidir. 

7. istem 1 ila 3'ten hertiangi birine uyumlu bir dOzenek olup, azeliigi: bahsediien 
n.ha, m,i yatag,n,n (12) bahsediien nihai miiin (8) Ost yada alt ucuna yakm bir 
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8. 



bOlgeye konumland.nlmas, ve alt uca yakm bIr bolgeye yerle§tirild.ginde 
nihai mil yatag.nm (12) Qst tarafinda gSvdeye sabitlenen ve Ost uca yakm bir 
bSlgeye yerle§tlrlldi§inde. nihai mil yatagm.n (12) alt tarafmda gSvdeye 
sabitlenen bir yatagm tedarik edilmesiyle bir karakterize edilmektedir. 

Yukaridaki Istemlerden herhangi blrine uyumlu bir dQzenek olup, 6ze\m 
bahsedilen nihai hareket milinin (8) eksenel dogrultuda deplase olabilmesl 
i?in bahsedilen destek pargas. (10) alt k.smina tedarik edilen bir yay (18) ve 
bu yayin (18) gevreledigi bir destek pargasi (17) igermesidir. 

9. Istem 1 ve 8'e uyumlu bir dQzenek olup. GzelliSi; bahsedilen yatak vasitas. 
(5). bahsedilen ana tahrik milinin (4) uzunlamasma eksenine gore ve bu 
eksene gOre radyal dogrultuda d6nQ§ yapabilmektedlr. 

10. Yukaridaki istemlerden herhangi blrine uyumlu bir dQzenek olup ozelligi- 
bahsedilen nihai hareket milinin (8) eksenel dogrultuda deplase olabilmes'i 
igin bu nihai hareket mill (8) alt ucuna tedarik edilen kQresel formasyonlu bir 
yatak alt ucu (20) ve bu alt ucun (20) temasta oldugu ve bahsedilen ana 
gdvdeye (2) donebilir §ekilde tedarik edilmi§ olan bir eQImli platform (21) 
igermesidir. 



11. Istem 10'a uyumlu bir dozenek olup, ezelligi; bahsedilen kOresel formasyonlu 
yatak alt uounun (20) tespit edIldiSI ve yaylaria (18) desteklenen bir mesnet 
(22) ipermesidir. 

12. Istem 10 ve ire uyumlu bir dDzenek olup, azelligl; bahsedilen mesnet (22) 
ve bahsedilen nihai hareket mill (8) aras.na tedarik edilen bir nihai mil mafsal, 
(19) Igermesidir. 

13. Istem 10'a uyumlu bir dQzenek olup. ezelligi; bahsedilen nihai hareket milini 
(8) yataklayan bir dQz kayar yatagm (25) alt bolgeslne tedarik dilen bir yay 
(18) Igermesidir. 
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14. Yukandaki Istemlerden herhangi birlne uyumlu bir dQzenek olup, ozelligi; 
bahsedilen nihai hareket millnin (8) eksenel doQruItuda deplase olabilmesi 
Mn bahsedilen nihal hareket millnin (8) alt bolgesine tedarik edilen esnek 
karakterll bir tQp vasitasi (27) ve bu tUp vasitasina (27) hava giri§inln 
saQlandigi bir hava giri§i (29) igennesidir. 

15. Yukandaki istemlerden herhangi birine uyumlu bir dQzenek olup. ozelligl; 
bahsedilen nihai hareket milinin (8) eksenel doQrultuda deplase olabilmesi 
ifin bahsedilen nihai hareket milinin (8) alt bSlgesine yerle§tirilen bir aktOatOr 

. vasitasi (30) igemiesldir. 

16. Yukandaki Istemlerden herhangi birine uyumlu bir dQzenek olup. fizelligi; 
bahsedilen nihal hareket milinin (8) eksenel dogrultuda deplase olabilmesi 
\gm bir ucundan bahsedilen nihai hareket miline (8) ve diger ucundan bu nihai 
hareket milini (8) yataklayan bir destege (31) baglanan bir aktuator vasitasi 
(30) igermesldir. 



17. Yukandaki istemlerden herhangi birine uyumlu bir dQzenek olup, fizelligi; 
bahsedilen nihai hareket milinin (8) bir grup olu§turmak Qzere bir den 90k 
sayida uzerine tedarik edildigi ve bahsedilen hareket aktamia mili (7) 
tarafmdan hareketlendirilen bir baglanti elemani (34) ve bu gruba bir dlQer 
ikincil grubun (37) baglanabilmesi igin bahsedilen baglanti elemanma (34) 
ba§lanan bir grup mafsali (38) ipemiesidir. 

18. Istem 17Ve uyumlu bir dQzenek olup. ozelligl; bahsedilen ikincil grubun (37) 
bahsedilen grup mafsali (38) etrafinda dSnebilmesi \g\n bu ikincil grubun (37) 
baglanti elemanma (34) baglanan bir gubuk mafsali (39). bir gubuk (40) ve bu 
Qubugu (40) hareketlendiren bir aktuator vasitasi (30) igermesidir. 

19. Yukandaki istemlerden herhangi birine uyumlu bir dQzenek olup. 6zelligi; 
bahsedilen U9 birim yatagina (15) baglanan bir adapter mesnedi (41) 
iQermesidir, 
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20. Istem 19'a uyumlu bir dQzenek olup. ezelligi; bahsedilen adaptSr mesnedlnin 
(41) bahsedilen nihai hareket miline (8) baQlantismi saglayan kama kanallari 
(43) veya dj§ler Igermesidlr. 

21. YukandakI Istemlerden herhangi birine uyumlu bir dQzenek olup. ozelligi; 
bahsedilen nIhai hareket milinin (8) bir den 90k sayida olmasi durumunda tek 
bir hareket aktarma mili (7) ile hareketlendirilmesidir. 

22. istem I'e uyumlu bir duzenek olup. ozelligi; bahsedilen ana tahrik miline (4) 
, bagli bir den 90k sayida eksantrik elemani (1). bu eksantrik elemanlara (1) 

bagl. bir den 50k sayida hareket aktamia milleri (7). ve bu millere bagii bir 
den 90k sayida nihai hareket milleri (8) i9ermesidlr. 

23. YukandakI Istemlerden herhangi birine uyumlu bir dQzenek olup. ozelligi; 
bahsedilen ana tahrik milinin (4) en alt bSlgesine konumlandirilan bir di§li 
grubu (47) i9ermektedir. 

24. YukandakI istemlerden herhangi birine uyumlu bir dQzenek olup. ezelligi; 
bahsedilen U9 birim yatagina aki§kan tedarikinin saglanmasi i9in borii 
vasitalan (51) i9ermesidir. 

25. Istem 24'e uyumlu bir dQzenek olup. 6zelligi; bahsedilen adaptSr mesnedine 
(41) boru vasitasi (51) giri§i i9in yapilandinlan a9iklar (52) l9ermesidlr. 

26. istem I'e uyumlu bir duzenek olup. ezelligi; bu dQzenek temlzleme ara9lan 
toprak l§leme ara9lan. bina in§a ara9lan. kati madde ve sivi madde 
yenlendlrme ara9lanni i9eren uygulamalar i9in bir gruptan sefiien bir 
dQzenektir. 



27. Eksenel d6nQ§suz dalresel hareket Qretmek ipin bir metot olup. a§ag.dakl 
adimlardan olu§maktadir; 

- eksenel olarak dSnQ§ yapan bir ana tahrik milinin (4) dSndQrQImesi. 
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- bu ana tahrik mill (4) ile irtibatlandirilan bir eksantrik elemani (1) 
vasitasiyla bahsedilen eksenel d6na§Qn eksantrik harekete 
d6nQ§tQrulmesl, 

- bu eksantrik hareketin bahsedilen eksantrik elemani ile bir ucundan 
Irtibatlandirilan bir hareket aktarma mill (7) aracil.g.yla esasen doSrusal 
harekete d6nu§turQlmesi, 

- bu dogrusal hareketin. bahsedilen hareket aktarma mili (7) diger ucuyla 
irtibatli olan bir nihai hareket miline (8) aktarilarak bu hareket mllinin (8) 
dendUrOlmesidir. 

Istem 27Ve uyumlu bir metot olup. bahsedilen nihai hareket mllinin (8) 
dairesel hareketi eliptik bir harekettir. 
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